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(54) Anordnung zur selbsttätigen Lenkung einer Kombination aus einem selbstfahrenden 
Fahrzeug und einem Gerät zur Feldbearbeitung

(57) Bei einer Kombination aus einem selbstfahren-
den Fahrzeug (10) und einem mit dem Fahrzeug (10)
verbundenen Gerät (12) zur Bearbeitung eines Felds
wird das selbstfahrende Fahrzeug (10) durch eine Lenk-
steuerung (26) selbsttätig entlang eines ersten Sollwegs
gelenkt und das Gerät (12) gegenüber dem Fahrzeug
(10) durch eine Gerätepositionssteuerung (42) mittels ei-
nes Aktors (36) in seitlicher Richtung entlang eines zwei-
ten Sollwegs geführt. Es wird vorgeschlagen, dass die
Lenksteuerung (26) das Fahrzeug (10) in Abhängigkeit
von der jeweiligen Stellung des Aktors (36) lenkt. Da-
durch wird beispielsweise beim Arbeiten an einem Sei-
tenhang vermieden, dass der Aktor (36) an das Ende
seines Bewegungsbereichs gerät und das Gerät (12) sei-
nen Sollweg verlässt.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Anordnung zur
selbsttätigen Lenkung einer Kombination aus einem
selbstfahrenden Fahrzeug und einem mit dem Fahrzeug
verbundenen Gerät zur Bearbeitung eines Felds, wobei
das selbstfahrende Fahrzeug mit einer Lenksteuerung
zur selbsttätigen Lenkung des Fahrzeugs entlang eines
ersten Sollwegs ausgestattet ist und das Gerät gegen-
über dem Fahrzeug durch einen mit einer Gerätepositi-
onssteuerung gekoppelten Aktor in seitlicher Richtung
verstellbar und entlang eines zweiten Sollwegs führbar
ist und ein entsprechendes Verfahren.

Stand der Technik

[0002] In der Landwirtschaft liegen vielfach Anwen-
dungsfälle vor, in denen Geräte mittels eines selbstfah-
renden Fahrzeugs über ein Feld bewegt werden und es
beabsichtigt ist, die Geräte einen gewünschten Sollweg
zurücklegen zu lassen, um beispielsweise Erntegut von
einem Feld aufzunehmen, den Boden zu bearbeiten oder
Materialien, wie Saatgut oder Dünger, auf ein Feld aus-
zubringen. In der Vergangenheit wurde dazu das Fahr-
zeug durch einen Fahrer gelenkt und das starr an einer
Dreipunktanbauvorrichtung oder mittels einer Deichsel
an einer Kupplung des Zugfahrzeugs angehängte Gerät
folgte dem manuell oder selbsttätig gelenkten Fahrzeug,
wobei der Sollweg des Geräts aufgrund unterschiedli-
cher Bewegungsbahnen des Fahrzeugs und des Geräts
nicht immer exakt eingehalten werden konnte.
[0003] Es wurden weiterhin automatische Anordnun-
gen vorgeschlagen (US 6 865 465 B2, US 2011/0112721
A1), bei welchen das Fahrzeug mit einem satellitenba-
sierten Positionsbestimmungssystem ausgestattet und
basierend auf den Signalen des Positionsbestimmungs-
systems selbsttätig auf einem Sollweg geführt wird, wäh-
rend das Gerät durch einen Aktor gegenüber dem Fahr-
zeug in seitlicher Richtung verschiebbar und ebenfalls
mit einem satellitenbasierten Positionsbestimmungssy-
stem versehen ist und der Aktor basierend auf den Si-
gnalen des Positionsbestimmungssystems des Geräts
derart angesteuert wird, dass das Gerät ebenfalls auf
dem Sollweg bewegt wird. Die US 7 162 348 B2 be-
schreibt eine ähnliche Anordnung, bei welcher das Fahr-
zeug durch sein Positionsbestimmungssystem gelenkt
wird und die Position des Geräts gegenüber dem Fahr-
zeug durch ein Positionsbestimmungssystem des Ge-
räts und einen zugehörigen Aktor feineingestellt wird.

Aufgabe der Erfindung

[0004] Im Stand der Technik wird das Fahrzeug durch
sein Positionsbestimmungssystem auf seinem Sollweg
gehalten und das Gerät durch seinen Aktor gegenüber
dem Fahrzeug in seitlicher Richtung bewegt, um even-
tuelle Abweichungen vom Sollweg auszugleichen. Der
Verstellweg des Geräts ist jedoch durch mechanische

Eigenschaften des Aktors begrenzt. Es treten deshalb in
manchen Fällen (beispielsweise bei Arbeiten am Seiten-
hang, die dazu führen, dass das Fahrzeug aufgrund des
Schlupfes hangaufwärts gelenkt wird) Situationen auf, in
denen der Verstellweg des Geräts nicht mehr ausreicht,
um es auf dem Sollweg zu halten. Die vorliegende Erfin-
dung hat sich zum Ziel gesetzt, derartige Situationen zu
vermeiden oder zumindest ihre Häufigkeit zu vermin-
dern.

Lösung

[0005] Diese Aufgabe wird erfindungsgemäß durch die
Lehre der Patentansprüche 1, 8 und 9 gelöst, wobei in
den weiteren Patentansprüchen Merkmale aufgeführt
sind, die die Lösung in vorteilhafter Weise weiterentwik-
keln.
[0006] Eine Anordnung zur selbsttätigen Lenkung ei-
ner Kombination aus einem selbstfahrenden Fahrzeug
und einem mit dem Fahrzeug verbundenen Gerät zur
Bearbeitung eines Felds umfasst eine Lenksteuerung
zur selbsttätigen Lenkung des Fahrzeugs entlang eines
ersten Sollwegs und eine Gerätepositionssteuerung mit
einem Aktor. Das Gerät kann beispielsweise dazu die-
nen, Erntegut von einem Feld aufzunehmen, den Boden
zu bearbeiten oder Materialien, wie Saatgut oder Dünger,
auf ein Feld auszubringen. Das Gerät ist gegenüber dem
Fahrzeug durch den mit einer Gerätepositionssteuerung
gekoppelten Aktor in seitlicher Richtung verstellbar und
durch die Gerätepositionssteuerung entlang eines zwei-
ten Sollwegs führbar. Es wird vorgeschlagen, dass die
Lenksteuerung im Betrieb das Fahrzeug in Abhängigkeit
von der jeweiligen Stellung des Aktors lenkt.
[0007] Die Stellung des Aktors und somit des Geräts
gegenüber dem Fahrzeug wird demnach bei der Erzeu-
gung der Lenksignale zur selbsttätigen Lenkung des
Fahrzeugs mit berücksichtigt. Auf diese Weise lässt sich
vermeiden, dass der Aktor an seine Endstellung gerät
und das Gerät von seinem (zweiten) Sollweg abweicht.
[0008] Die Lenksteuerung kann somit das Fahrzeug
nach rechts lenken, sobald der Aktor das Gerät um mehr
als einen vorbestimmten Anteil seines Bewegungsbe-
reichs nach rechts bewegt hat. Analog kann sie das Fahr-
zeug nach links lenken, sobald der Aktor das Gerät um
mehr als einen vorbestimmten Anteil seines Bewegungs-
bereichs nach links bewegt hat. Der vorbestimmte Anteil
kann beispielsweise der gesamte Bewegungsbereich
oder ein Teil davon sein, z. B. 90 %. Das würde bedeuten,
dass das Fahrzeug gegenlenkt, sobald die letzten 10 %
des Bewegungsbereichs des Aktors nach links oder
rechts erreicht sind. Da das Fahrzeug üblicherweise we-
sentlich träger als der Aktor reagiert, können die verblei-
benden 10 % des Bewegungsbereichs des Aktors dann
noch als Reserve verwendet werden, um während des
Nachführens des Fahrzeugs dennoch kurzfristige Abwei-
chungen des Geräts von seinem Sollweg ausgleichen
zu können.
[0009] Üblicherweise wird der erste Sollweg mit dem
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zweiten Sollweg zusammenfallen. Es sind aber auch Be-
triebsarten denkbar, in denen sie voneinander abwei-
chen, beispielsweise beim Wenden am Feldende (vgl.
DE 10 2010 041 885 A1, deren Offenbarung durch Ver-
weis mit in die vorliegenden Unterlagen aufgenommen
wird), oder wenn das Gerät gegenüber dem Fahrzeug
seitlich versetzt über das Feld bewegt werden soll.
[0010] Da Situationen denkbar sind, in denen Abwei-
chungen des Fahrzeugs von seinem ersten Sollweg un-
erwünscht sind, beispielsweise um zu verhindern, dass
es bereits bearbeitete Teile des Felds überfährt, kann
die hier vorgeschlagene Kopplung der Lenkung des
Fahrzeugs an die Stellung des Aktors abschaltbar sein.
Vorzugsweise kann daher ein zweiter Modus der Lenk-
steuerung ausgewählt werden, in dem die Lenksteue-
rung das Fahrzeug unabhängig von der Stellung des Ak-
tors auf dem ersten Weg bewegt und den Aktor derart
ansteuert, dass er das Gerät (innerhalb seines Bewe-
gungsbereichs) auf dem zweiten Sollweg führt.

Ausführungsbeispiel

[0011] In den Zeichnungen ist ein nachfolgend näher
beschriebenes Ausführungsbeispiel der Erfindung dar-
gestellt. Es zeigt:

Fig. 1 eine Draufsicht auf ein Fahrzeug mit einem dar-
an angekoppelten Gerät, und

Fig. 2 ein Flussdiagramm, nach dem die Lenksteue-
rung des Fahrzeugs und des Geräts arbeitet.

[0012] Die Figur 1 zeigt eine Draufsicht auf eine Kom-
bination aus einem Fahrzeug 10 und einem Gerät 12.
Das Fahrzeug 10 ist selbstfahrend und hier als landwirt-
schaftlicher Traktor ausgeführt. Das Gerät 12 ist im dar-
gestellten Beispiel eine Sämaschine mit einer Anzahl
über die Breite des Geräts 12 verteilter Reiheneinheiten
14 zum Einbringen von Saatgut in den Boden, obwohl
auch beliebige andere landwirtschaftliche Geräte ver-
wendet werden können. Das Fahrzeug 10 umfasst ein
Fahrgestell 28 mit hinteren, antreibbaren Rädern 16 und
vorderen Rädern 18, die mittels einer Spurstange 20 und
eines mit dieser gekoppelten Lenkaktors 22 lenkbar sind.
Der als Hydraulikzylinder ausgeführte Lenkaktor 22 wird
über eine Ventileinheit 24 und eine Lenksteuerung 26
kontrolliert. Sollte das Fahrzeug 10, anders als darge-
stellt, mit Gummiraupenlaufwerken versehen und über
deren Geschwindigkeitsunterschied gelenkt werden,
wäre der Lenkaktor 22 ein Bestandteil der Geschwindig-
keitssteuerung der Gummiraupenlaufwerke sein.
[0013] An einer am Fahrgestell 28 befestigten Drei-
punktanbauvorrichtung 30 mit Ober- und Unterlenkern
ist eine Gerätehalterung 32 montiert, an der ein Querträ-
ger 34 mittels eines Aktors 36 in seitlicher Richtung, d.h.
quer zur Vorwärtsrichtung des Fahrzeugs 10, die in der
Figur 1 von rechts nach links verläuft, verschiebbar an-
gebracht ist. Der Querträger 34 haltert die Reiheneinhei-

ten 14 des Geräts 12.
[0014] Details einer möglichen Ausführungsform der
Gerätehalterung 32 und des Querträgers 34 sind in der
DE 10 2009 028 409 A1 offenbart. Das Gerät 12 könnte
auch auf eine beliebige andere Art am Fahrzeug 12 be-
festigt sein, beispielsweise über eine mittels des Aktors
36 lenkbare Deichsel oder mittels des Aktors 36 lenkba-
re, im Bodeneingriff befindliche Schare oder fernkraftbe-
tätigte Ober- und Unterlenker der Dreipunktanbauvor-
richtung 30. Das Gerät 12 könnte auch an der Vorderseite
des Fahrzeugs 10 angeordnet sein und optional weitere
Geräte 12 rückwärtig beidseits des Fahrzeugs 10.
[0015] Der Aktor 36 ist durch eine Gerätepositions-
steuerung 42 über eine am Gerät 12 angebrachte Ven-
tileinheit 46 kontrollierbar, wobei die Ventileinheit 46 vom
Hydrauliksystem des Fahrzeugs 10 beaufschlagt wird
und die Gerätepositionssteuerung 42 über einen Sensor
44 die aktuelle Stellung des Aktors 36 erfasst. Die Lenk-
steuerung 26 und die Gerätepositionssteuerung 42 sind
untereinander über einen Bus 48 datenübertragend ver-
bunden.
[0016] Die Lenksteuerung 26 erhält Positionssignale
hinsichtlich der Position des Fahrzeugs 10 von einem
Positionsbestimmungssystem 38 des Fahrzeugs 10, das
auf dem Dach von dessen Kabine angebracht ist. Die
Gerätepositionssteuerung 42 erhält Positionssignale
hinsichtlich der Position des Geräts 12 von einem sich
mit dem Querträger 34 in seitlicher Richtung bewegen-
den, dort mittig angebrachten Positionsbestimmungssy-
stem 40 des Geräts 12. Beide Positionsbestimmungssy-
steme 38, 40 umfassen vorzugsweise Empfänger für Po-
sitionssignale von Satelliten, wie dem GPS, Galileo- oder
Glonass-System und Empfänger für Differenzsignale zur
Erhöhung der Genauigkeit. Das Positionsbestimmungs-
system 38 könnte alternativ oder zusätzlich mit einer Ka-
mera oder einem anderen lokalen Sensor ausgestattet
sein, der Signale zur Lenkung des Fahrzeugs 10 bereit-
stellt. Analog könnte das Positionsbestimmungssystem
40 durch lokale Sensoren ergänzt oder ersetzt werden,
die beispielsweise die seitliche Position des Geräts 12
gegenüber dem Fahrzeug 10 erfassen, oder die Position
des Geräts 12 wird durch das Positionsbestimmungssy-
stem 40 mittels mathematischer Formeln aus dem vom
Fahrzeug 10 zurückgelegten Weg abgeleitet (vgl. WO
2008/005195 A2). Es sei noch angemerkt, dass die Lenk-
steuerung 26 und die Gerätepositionssteuerung 42 in-
nerhalb einer einzigen Einheit zusammengefasst werden
könnten; das gilt auch für die Ventileinheiten 24 und 46.
[0017] Die Figur 2 zeigt ein Flussdiagramm, nach dem
die Lenksteuerung 26 und die Gerätepositionssteuerung
42 arbeiten.
[0018] Nach dem Start im Schritt 100 mit dem Hoch-
fahren und Initialisieren der Lenksteuerung 26 und der
Gerätepositionssteuerung 42 folgt der Schritt 102, in dem
abgefragt wird, ob eine automatische Lenkung erfolgen
soll. Dazu kann ein Bediener in der Kabine des Fahr-
zeugs 10 einen entsprechenden Schalter betätigen. Die
automatische Lenkung wird weiterhin selbsttätig abge-
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schaltet, wenn der Bediener ein Lenkrad betätigt. Ergibt
der Schritt 102, dass keine automatische Lenkung erfol-
gen soll, folgt der Schritt 104, in dem das Fahrzeug 10
manuell mittels eines Lenkrads oder dgl. gelenkt wird,
das elektrisch über die Lenksteuerung 26 und/oder hy-
draulisch über die Ventileinheit 24 mit dem Lenkaktor 22
zusammenwirkt.
[0019] Ergibt sich im Schritt 102 hingegen, dass eine
automatische Lenkung erfolgen soll, folgt der Schritt 106,
in dem abgefragt wird, ob das Fahrzeug 10 und das Gerät
12 getrennt voneinander gelenkt werden sollen. Der Be-
diener des Fahrzeugs 10 kann somit (z.B. über einen
Schalter oder ein geeignetes Menü in einem Bordcom-
putersystem) auswählen, ob ein erster Modus (Schritte
110 bis 114), in dem die Lenkung des Fahrzeugs 10 und
des Geräts 12 miteinander gekoppelt sind, oder ein zwei-
ter Modus ablaufen soll (Schritt 108), in dem sie nicht
gekoppelt sind. Der erste Modus ermöglicht auch in pro-
blematischen Situationen, wie beim Befahren eines Sei-
tenhangs oder beim Bearbeiten unebener Felder, dass
das Gerät 12 auf seinem Sollweg verbleibt, während der
zweite Modus sicherstellt, dass das Fahrzeug 10 auf sei-
nem Sollweg bleibt und somit beispielsweise verhindert,
dass bereits überfahrene Bereiche des Felds ein zweites
Mal überfahren werden.
[0020] Ist im Schritt 106 der zweite Modus ausgewählt,
folgt der Schritt 108, in dem die Lenksteuerung 26 an-
hand der Signale des Positionsbestimmungssystems 38
und einer der Lenksteuerung 26 vorliegenden Sollwegin-
formation für den vom Fahrzeug zurückzulegenden (er-
sten) Sollweg den Lenkaktor 22 über die Ventileinheit 24
ansteuert. Diese erste Sollweginformation kann bei-
spielsweise eine gekrümmte oder gerade Linie sein, ent-
lang der das Fahrzeug 10 über das Feld gesteuert wird.
Gleichzeitig (oder kurz davor oder danach) steuert die
Gerätepositionssteuerung 42 anhand der Signale des
Positionsbestimmungssystems 40 und einer der Gerä-
tepositionssteuerung 42 vorliegenden Sollweginformati-
on für den vom Gerät 12 zurückzulegenden (zweiten)
Sollweg den Aktor 36 über die Ventileinheit 46 an. Diese
zweite Sollweginformation kann beispielsweise eine ge-
krümmte oder gerade Linie sein, entlang der das Gerät
12 über das Feld gesteuert wird und ist in der Regel mit
der ersten Sollweginformation identisch, obwohl sie bei-
spielsweise beim Wendevorgang im Vorgewende auch
davon abweichen kann. Im Schritt 108 werden der Len-
kaktor 22 nur basierend auf der ersten Sollweginforma-
tion und den Positionssignalen des Positionsbestim-
mungssystems 38 und der Aktor 36 nur basierend auf
der zweiten Sollweginformation und den Positionssigna-
len des Positionsbestimmungssystems 40 angesteuert.
Dies entspricht der Vorgehensweise nach US 6 865 465
B2 und US 2011/0112721 A1.
[0021] Falls der Schritt 106 eine Auswahl des ersten
Modus ergibt, folgt der Schritt 110, in dem die Gerätepo-
sitionssteuerung 42 anhand der Signale des Sensors 44
prüft, ob sich der Aktor 36 innerhalb eines vorbestimmten
Anteils seines Bewegungsbereichs befindet, der in die-

ser Ausführungsform den mittleren 80 % des seitlichen
Verstellbereichs des Aktors 36 entspricht. Befindet sich
der Aktor 36 innerhalb dieses vorbestimmten Anteils,
steht noch genug Spielraum zur seitlichen Verstellung
des Geräts 12 in beide seitliche Richtungen zur Verfü-
gung und es folgt der Schritt 112, der mit dem oben be-
schriebenen Schritt 108 übereinstimmt. Auch hier wer-
den somit das Fahrzeug 10 und das Gerät 12 unabhängig
voneinander seitlich gelenkt bzw. verstellt.
[0022] Falls der Schritt 110 jedoch ergibt, dass sich
der Aktor 36 innerhalb einer der äußeren Grenzen (hier
jeweils 10 %) seines Bewegungsbereichs befindet, folgt
der Schritt 114. In diesem Schritt erhält die Lenksteue-
rung 26 von der Gerätepositionssteuerung 42 über den
Bus 48 die Anweisung zum Gegenlenken. Das bedeutet,
dass die Lenksteuerung 26 angewiesen wird, das Fahr-
zeug 10 nach links zu lenken, wenn sich der Aktor 36
innerhalb der links liegenden 10 % seines Bewegungs-
bereichs befindet, d.h. das Gerät 12 sich in der Figur 1
seiner unteren Endstellung genähert hat. Analog wird die
Lenksteuerung 26 angewiesen, das Fahrzeug 10 nach
rechts zu lenken, wenn sich der Aktor 36 innerhalb der
rechts liegenden 10 % seines Bewegungsbereichs be-
findet, d.h. das Gerät 12 sich in der Figur 1 seiner oberen
Endstellung genähert hat. Die Gerätepositionssteuerung
42 übersteuert im Schritt 114 somit in der Lenksteuerung
26 die Signale der Positionsbestimmungseinrichtung 38
und die erste Sollweginformation. Dadurch erreicht man,
dass der Aktor 36 niemals (oder zumindest nur noch in
wesentlich weniger Fällen als bisher) eine seiner End-
stellungen erreicht, ab welcher er das Gerät 12 nicht
mehr auf dem zweiten Sollweg führen kann. Im Schritt
114 wird weiterhin der Aktor 36 in Abhängigkeit von der
zweiten Sollweginformation und den Signalen des Posi-
tionsbestimmungssystems 40 angesteuert, wobei die zu
erwartende Reaktion des Fahrzeugs 10 auf die Anwei-
sung der Gerätepositionssteuerung 42 an die Lenksteue-
rung 26 schon berücksichtigt werden kann. Auf den
Schritt 114 folgt wieder der Schritt 102.

Bezugszeichenliste

[0023]

10 Fahrzeug
12 Gerät
14 Reiheneinheiten
16 hintere Räder
18 vordere Räder
20 Spurstange
22 Lenkaktor
24 Ventileinheit
26 Lenksteuerung
28 Fahrgestell
30 Dreipunktanbauvorrichtung
32 Gerätehalterung
34 Querträger
36 Aktor
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38 Positionsbestimmungssystem
40 Positionsbestimmungssystem
42 Gerätepositionssteuerung
44 Sensor
46 Ventileinheit
48 Bus

[0024] Verzeichnis der Schritte der Figur 2

100 Start
102 autom. Lenkung?
104 man. Lenkung
106 Fahrzeug 10 und Gerät 12 getrennt lenken?
108 22 mit 38, 36 mit 40 lenken
110 10% < Pos. 36 < 90%?
112 22 mit 38, 36 mit 40 lenken
114 22 abh. von 36 gegenlenken, 36 mit 40 lenken

Patentansprüche

1. Anordnung zur selbsttätigen Lenkung einer Kombi-
nation aus einem selbstfahrenden Fahrzeug (10)
und einem mit dem Fahrzeug (10) verbundenen Ge-
rät (12) zur Bearbeitung eines Felds, wobei das
selbstfahrende Fahrzeug (10) mit einer Lenksteue-
rung (26) zur selbsttätigen Lenkung des Fahrzeugs
(10) entlang eines ersten Sollwegs ausgestattet ist
und das Gerät (12) gegenüber dem Fahrzeug (10)
durch einen mit einer Gerätepositionssteuerung (42)
gekoppelten Aktor (36) in seitlicher Richtung ver-
stellbar und entlang eines zweiten Sollwegs führbar
ist, dadurch gekennzeichnet, dass die Lenksteue-
rung (26) eingerichtet ist, das Fahrzeug (10) in Ab-
hängigkeit von der jeweiligen Stellung des Aktors
(36) zu lenken.

2. Anordnung nach Anspruch 1, wobei die Lenksteue-
rung (26) eingerichtet ist, das Fahrzeug (10) nach
rechts zu lenken, sobald der Aktor (36) das Gerät
(12) um mehr als einen vorbestimmten Anteil seines
Bewegungsbereichs nach rechts bewegt hat und
das Fahrzeug (10) nach links zu lenken, sobald der
Aktor (36) das Gerät (12) um mehr als einen vorbe-
stimmten Anteil seines Bewegungsbereichs nach
links bewegt hat.

3. Anordnung nach Anspruch 1 oder 2, wobei der erste
Sollweg gleich oder ungleich dem zweiten Sollweg
ist.

4. Anordnung nach einem der Ansprüche 1 bis 3, wobei
die Lenksteuerung (26) in einen zweiten Modus ver-
bringbar ist, in dem sie das Fahrzeug (10) unabhän-
gig von der Stellung des Aktors (36) lenkt.

5. Anordnung nach einem der Ansprüche 1 bis 4, wobei
die Lenksteuerung (26) betreibbar ist, einen Lenkak-

tor (22) des Fahrzeugs (10) anhand der Signale ei-
nes Positionsbestimmungssystems (38) zur Ermitt-
lung der Position des Fahrzeugs (10) und einer Soll-
weginformation für den vom Fahrzeug zurückzule-
genden, ersten Sollweg anzusteuern.

6. Anordnung nach einem der Ansprüche 1 bis 5, wobei
die Gerätepositionssteuerung (42) betreibbar ist,
den Aktor (36) anhand der Signale eines Positions-
bestimmungssystems (40) zur Ermittlung der Posi-
tion des Geräts (12) und einer Sollweginformation
für den vom Gerät (12) zurückzulegenden, zweiten
Sollweg anzusteuern.

7. Anordnung nach Anspruch 5 oder 6, wobei die Ge-
rätepositionssteuerung (42) betreibbar ist, in dem
Fall, dass der Aktor (36) den vorbestimmten Anteil
seines Bewegungsbereichs überschritten hat, in der
Lenksteuerung (26) die Signale der Positionsbestim-
mungseinrichtung (38) und die erste Sollweginfor-
mation zu übersteuern.

8. Kombination aus einem selbstfahrenden Fahrzeug
(10) und einem mit dem Fahrzeug (10) verbundenen
Gerät (12) zur Bearbeitung eines Felds mit einer An-
ordnung nach einem der Ansprüche 1 bis 7.

9. Verfahren zur selbsttätigen Lenkung einer Kombi-
nation aus einem selbstfahrenden Fahrzeug (10)
und einem mit dem Fahrzeug (10) verbundenen Ge-
rät (12) zur Bearbeitung eines Felds, wobei das
selbstfahrende Fahrzeug (10) durch eine Lenk-
steuerung (26) selbsttätig entlang eines ersten Soll-
wegs gelenkt wird und das Gerät (12) gegenüber
dem Fahrzeug (10) durch eine Gerätepositions-
steuerung (42) mittels eines Aktors (36) in seitlicher
Richtung entlang eines zweiten Sollwegs geführt
wird, dadurch gekennzeichnet, dass die Lenk-
steuerung (26) das Fahrzeug (10) in Abhängigkeit
von der jeweiligen Stellung des Aktors (36) lenkt.
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